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ARAHAN KEPADA CALON:
Stla pasttkan bahawa kertas pepertksaan int mengandungi 7 muka surat
bercetak dan EMPAT (4) soalan sebelum anda memulakan peperiksaan tni.
Jawab SEMUA soalan.
Agthan markah bagl setiap soalan dibertkan dt sut sebelah kanan sebagat
peratusan daripada markah keseluruhan yang diperuntukkan bagl soalan
berkenaan.
Jawab kesemua soalan dt dalam Bahasa Malaysta.
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1. (a) stiatu komputer diglt mengimplemen persamaan-persamauul
' kebezaarllelurus berikut:-
ez(kT) = 2 er(kT) + O.2 es(Kl)
eg(KI) = eg[(k-l)Tl + Te1[Kt)
Dengan menggunakan teorem anJakan' tentukan fungsi pindah
komputer digtt
r4V')
D(zl = aM
(2Oo/o)
tb) untuk slstem kawalan data-tersarirpel di bawah, jika masukan
adafah suatu fungsi unit-langkah, tentukan sambutan keluaran
c(k).
Perhattan' ,[*] = ;:;fr
(2Oo/ol
-2-
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Untuk sistem kawalan data-tersampel gelung-tertutup dengan
suapbalik uniti ditunJukkan di bawah, tentukan Julat K yang
dapat menJamin kestabilan sistem
G(z) = zlGzonbl cp(s)I
(2@/o)
Untuk kawalan digit gelung-tertutup yang mengandungi penuras
d€n diberikan dl bawah, tentukanJika r(t) = u(t).
-3-
(c)
(d)
(i)
(ii)
nisbah kawalan, C(z) / R(z)
ttga nilai pertama sambutan keluaran c(k) yang tidak sifar.
laOf./ol
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diskret yang
masa-selanJar
pengawal PID
IEEE 4l4l
diberikan dt
Gp(s) denean
masa-selartJar
2. Perttmbangkan sistem kawalan PID
Sistem lnt mewakill suatu loJi proses
saat. Jika untung-untung oPtimum
seperti berikut:-
bawah.
T = O.1
adalah
(a)
(b)
b=9's
I{t = 15.36
It = O.25
cart fungsl ptndah komputer diglt, D(z),
tentukan fungsl ptndah gelun$-terbuka, D(z) G(z)'
(lOo/ol
( lOolo)
(d)
(e)
(c) tunJukkan kedudukan kutub-kutub dan sifar-slfar dalam satah-z
dan lakarkan londar Punca,
(3006)
carl persamaan cirl slstem gelung-tertutup, dan 120P/61
semak kestabllan slstem gelung-tertutup dengan menggunakan uJlan
kestabllan Jury.
(3006)
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Pertimbangkan suatu sistem kawalan data-tersampel sepertt ditunJukkan
di bawah.
Perhatlan:
z[(aT - t * 
"-\z+ (l - e-aT - at e-d) 1
(a) Lakar londar-punca untuk sistem inl. ( f Oolo)
(b) Dengan men€lgunakan tekntk-teknik londar-punca, carl nilal K yang
menghasllkan satu redaman krttikal kepada slstem.
(2U/ol
(c) Carl masa pemalar untuk punca-punca bahaglan (b). (1096)
(d) Rekabentuk satu pem1rmpas fasa-menyusul dengan nilat untung dua
kall ganda darlpada bahaglan (b) dan boleh menghastlkan redaman
krittkal. Punca-punca dlkehendatrri mempunyal masa pemalar yang
hamplr sama sepertl bahagian (c).
(3Oo/o)
-5-
3.
, [ed- 
"r] =
3s
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satu pemampas
redaman krtttkal,
yang bersamaan
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fasa-mendahdlu yang boleh
dengan punca-punca memPuriYat
dengan setengah daripada nllal
-6-
(e) Rekabentuk
menghasilkan
masa pemalar
bahagtan (c).
{3O9o)
4. Untuk siStem kawalan digtt dt bawah:
(a) Tentukan model pembolehubah keadaan diskret untuk loJt proses.
Pembolehubah-pembolehubah keadaan untuk loJi proses hendaklah
merupakan keluarannya dan terbitan (dertvative) keluarannya.
Kadar pensampelan lalah 25H2.
(2oo/ol
Lukis gambaraJah simulast untuk model pembolehubah keadaan
diskret bahagian (a).
(.lOolo)
(c) Tentukan fungsi pirrdah dtskret loJi proses, G(z)' dan semdk
kestabilannya.
{2Oo/ol
(b)
40
...7 /_
IEEE 4r4l
(d) Penuras di$it dalam slstem dt atas boleh diperihalkan oleh
persamaan kebezaan berikut: -
m(k) = 11.44 e(ld - tO.77 e(k - l) + O.33 m(k - 1)
t0t/ahllkan penuras di$ft int dengan suatu gambaraJah stmulast yang
menggunakan bentuk MINIMAL.
(rU/o)
(e) Tentukan model pembolehubah keadaan dlskret yang baru untuk
. slstem keseluruhan, laltu, daripada masukan e(k) kepada keluaran
v(k)'
- oooOooo -
ar
